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9, Klasyfikacja robotów 


Według normy ISO 8373:2012 (Robots and robotic devices - Vocabulary) 


> Roboty przemysłowe 

> Roboty usługowe 
> до zastosowań domowych (osobiste) 
»> profesjonalne 

> Roboty współpracujące 

> Roboty inteligentne 


Przykładem robota inteligentnego jest robot przemysłowy wyposażony w system wizyjny 
wykorzystywany do pobierania i odstawiania przedmiotów; także robot mobilny 
wyposażony w system unikania kolizji; tudzież robot kroczący potrafiący poruszać się po 
nierównym terenie (za normą ISO 8373:2012). 


9, Klasyfikacja robotów 


Według normy ISO 8373:2012:2021 


Robot :2012 


Actuated mechanism programmable in two or more axes with a degree of 
autonomy, moving within its environment, to perform intended tasks 


Robot :2021 


Programmed actuated mechanism with a degree of autonomy to perform 
locomotion, manipulation or positioning 


1. Definicja robota obejmuje system sterowania wraz z jego interfejsem. 


2. Klasyfikacja robotów na przemysłowe i serwisowe odbywa się na podstawie ich 
przeznaczenia. (:2012) 


3. Przykładami struktur mechanicznych robotów są manipulatory, platformy 
mobilne i roboty do noszenia (wearable robots). (:2021) 


9, Roboty przemystowe 


Według normy ISO 8373:2012 


Robot przemysłowy :2012 

An automatically controlled, reprogrammable, multipurpose manipulator 
programmable in three or more axes, which can be either fixed in place or mobile 
for use in industrial automation applications 


Robot przemysłowy :2021 

An automatically controlled, reprogrammable multipurpose manipulator, 
programmable in three or more axes, which can be either fixed in place or fixed to 
a mobile platform for use in automation applications in an industrial environment 


1. Definicja robota przemysłowyego obejmuje: 
> manipulator, w tym napędy; 
> sterownik, w tym panel operatora (teach pendant) i wszystkie interfejsy 
komunikacyjne (sprzętowe i programowe). 


2. Definicja obejmuje zintegrowane z robotem dodatkowe osie. 


ca Roboty przemystowe 


Według normy ISO 8373:2012 


Robot przemystowy 
An automatically controlled, reprogrammable, multipurpose manipulator... 


> Sterowany automatycznie - realizujący proces produkcyjny pod nadzorem 
urządzeń sterujących (bez udziału człowieka) 


> Reprogramowalny - zaprojektowany w sposób pozwalający na zmianę 
zaprogramowanej sekwencji ruchów czy dodatkowych funkcji bez konieczności 
dokonywania zmian w konstrukcji robota 

> Różnego przeznaczenia - z możliwością dostosowywania do różnych aplikacji 
przez wprowadzenie zmian konstrukcyjnych 


ca Roboty przemystowe - klasyfikacja ze wzgledu na strukture 


za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods” , 
International Federation of Robotics 


9, Roboty przemysłowe - przykłady zastosowań 


Handling for metal casting Packaging 


©Comau Kawasaki 


Welding Painting 
CL Mors od Material Handling 


g 


©Vak Welding 


©DURR 


Polishing Machine Feeding 


©DURR 


FDP handling 


‘FANUC 
za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”, 
International Federation of Robotics 


9, Roboty przemysłowe - przykłady zastosowań 


Examples of SCARA robots and their applications: 


za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods", 
International Federation of Robotics 


ca Roboty przemystowe - przyktady zastosowan 


Material Handling Material Handling 


©GUDEL @GUDEL 


Machine feeding Handling for plastic moulding 


he 


Wittmann Wittmann 


za „WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods", 
International Federation of Robotics 


ca Roboty przemystowe - przyktady zastosowan 


Examples of applications of parallel robots: 


Picking and Placing 


za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods", 
International Federation of Robotics 


ca Roboty przemystowe - klasyfikacja zastosowan 


IFR 
Class 


110 


us 


999 Unspecified the application is unknown 


Application area 


Handling operations! Machine tending 


Handing operaions for metal casing 
Handing operations for plaste moulding 
Handing operations for чалріоо юа bending 
Handing operations at machin tools 


Machine tending for other processes 


Handing operations for measurement, inspection, esting 
Handing operations for pabetzing 

Handing operations for packaging. picking and pacing 
Material Handing пес 

Welding and soldering (all materials) 

Arc wing 

рог небе 

Laser welding 

he welding 

Soldeing 

Dispensing 

Paintng and enameliog 

‘Applicaton of adhesive, sealing material or similar material 


Dispensing others! Spraying others 


Laser uting 
Water jet outing 

Mechanical cuting'grinding! deburing! mig polny 
Other processing 

Assembling and disassembling 

Fring, press ting 

„Assembling топу insering 

Disassembling 

ther assembling 

Other 

Cleanroom for FPD 

Cleanroom for semiconductors 

Cleanroom for others 

thers 


Definitions 


Assistant processes for the primary operation (the robot doesn't process the main 


operation directly) 


ооо die casing 
aso inserting operatons foc injecton moulding 


eo. handing during assembly, handing operations during gas ar ceramics production or food production 
[Robots that handie workgieces at an extemal welding ТСР (Le. MIG/MAG torch or spot gun) need to be reported 
|in me appropriate weg casiicaion (ie. 161 for arc welding or 162 for spot welding) and shal not be counted 
o бе cassieaton of handing operans. 


age quaiyospecn,cataing. 
Jur sectors, allnds and sizes of pallets 

e. operations during primary and secondary packaging 
e. wansposing, handing during sandcasing 


eo. utrasonic weiding. gas welding. plasma weiding 


area measured application at lacquer surface coat) 
[родное and ine-wise 


e. pouder coating. аррісавоп of mould release agent, area measured application of adhesive, spraying of wax 


Jo consona] 
190 — Processing enduring changing, the robot leads the workpiece or the tool, material removal 


e. gasipasma cutting, ling, bending punching, shearing 
enduring positioning of elements 

|screwinut arving. cinching, eveing, bonding 

aso temporary positioning o facite the assembling process 
есу, removal at cover aer processing 

act mentioned betore 


[not menioned betore 


za ,WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods", 
International Federation of Robotics 


9, Roboty ustugowe 


Według normy ISO 8373:2012:2021 


Robot ustugowy :2012 


A robot that performs useful tasks for humans or equipment excluding industrial 
automation applications 


Robot ustugowy :2021 


A robot in personal use or professional use that performs useful tasks for humans or 
equipment 


1. Zastosowania automatyki przemysłowej obejmują między innymi produkcję, 
kontrolę, pakowanie i montaż (między innymi!). 
2. Roboty przegubowe stosowane na liniach produkcyjnych są robotami 


przemysłowymi; podobnie roboty przegubowe stosowane do podawania 
żywności są robotami usługowymi. 


9, Roboty ustugowe 


Według normy ISO 8373:2012 


Osobisty robot ustugowy 
A service robot used for a non-commercial task, usually by lay persons 


Profesjonalny robot ustugowy (Robot usługowy do zastosowań profesjonalnych) 


A service robot used for a commercial task, usually operated by a properly trained 
operator 


Przykłady robotów usługowych: 


1. Sługa domowy, automatyczny wózek inwalidzki, osobisty robot wspomagający 
mobilność, robot do ćwiczeń dla zwierząt. 


2. Robot sprzątający miejsca publiczne, robot dostawczy w biurach lub szpitalach, 
robot przeciwpożarowy, robot rehabilitacyjny, robot chirurgiczny. 


9, Osobiste roboty usługowe - przykłady zastosowań 


Image credit Kawada 
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Image credit Copyrights  GEStreamo 
Communications Technology Inc. 


Source: Vorwerk (Vacuum cleanin: Source: weteran Robotics. 
Image credit. Source: SoftBank Robotics. m e o) 
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na podstawie Arturo Baroncelli (IFR) „Industrial and Service Robotics: State of the Art and Future Trends”, 
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9, Profesjonalne roboty usługowe - przykłady zastosowań 


Source: BA Systemes 


na podstawie Arturo Baroncelli (IFR) „Industrial and Service Robotics: State of the Art and Future Trends", 


9, Osobiste roboty usługowe - klasyfikacja typów i zastosowań 


Personal/Domestic Robots 


= Robot companions / assistants / humanoids 


za „WR Industrial Robots 2019 - Sources & Methods”, 
International Federation of Robotics 


ca Profesjonalne roboty ustugowe - klasyfikacja typów i zastosowan 


16 


La 
3B | -ther robots for ivestock ferming 


2 
23 | Mindowardwali dearing (nding wa diting robats) 
24 | ark tbeandpipe deaning 

25 | На авто (arca vetoes, etc) 

2 | -aherdenrgnis 

2 Facies, parts. 

E] Tank bes, pipes and severs 


za ,WR Industrial Robots 2018 - Sources & Methods", 
International Federation of Robotics 


| added ум 
npe 
46 | - Ormai nics 
© femen | 
= 
Pag 
48 -Unmanned ground based vehides (e.g. bom fighting) 
в | потек en 
m | charade spice 
5 | blr cts 
a | ошена karta orc ces 
sr | Raasnnatetną 
Fm 
Ds 


9, Roboty współpracujące - koboty 


Według normy ISO 8373:2012:2021 


Robot wspótpracujacy (collaborative robot) :2012 
Robot designed for direct interaction with a human | 
Współpraca (collaborative operation) :2012 


State in which purposely designed robots work in direct cooperation with a human 
within a defined workspace 


Współpraca (collaboration) :2021 
Operation by purposely designed robots and person working within the same space | 


Współpraca robotów (robot cooperation) :2012:2021 


Information and action exchanges between multiple robots to ensure that their 
motions work effectively together to accomplish the task 


Roboty współpracujące - pojęcia 


I 


Collaboration (za stownikiem Cambridge Dictionary) 
1. the situation of two or more people working together to create or achieve the same 
thing 
2. the situation of people working with an enemy who has taken control of their country 


3. the act of working together with other people or organizations to create or achieve 
something 


Cooperation (za stownikiem Cambridge Dictionary) 
1. the act of working together with someone or doing what they ask you 


2. the process of working with another company, organization, or country in order to 
achieve something 


. the fact of being willing to be helpful and to do what someone asks you to do 


9, Roboty wspótpracujace - pojecia 


Według normy ISO 8373:2012:2021 


Interakcja człowieka z robotem (human-robot interaction, HRI) 


Information and action exchanges between human and robot to perform a task by 
means of a user interface 


Przykład interakcji: 
1. Wymiana za pomocą środków wokalnych, wizualnych i dotykowych. 


ca Roboty współpracujące - pojęcia 


Według normy ISO 15066:2016 (Robots and robotic devices - Collaborative robots) 


Współpraca (collaborative operation) 


State in which a purposely designed robot system and an operator work within a 


collaborative workspace 
(było w ISO 8373: 


State in which purposely designed robots work in direct cooperation with a human within a defined 
workspace) 


Robocza przestrzeń współpracy (collaborative workspace) 


Space within the operating space where the robot system (including the workpiece) 
and a human can perform tasks concurrently during production operation. 


9, Roboty współpracujące - pojęcia 


Według normy ISO 15066:2016 


Kontakt quasistatyczny (quasi-static contact) 


Contact between an operator and part of a robot system, where the operator body part can 
be clamped between a moving part of a robot system and another fixed or moving part of 


the robot cell. 


Kontakt przejściowy (transient contact) 


Contact between an operator and part of a robot system, where the operator body part is 
not clamped and can recoil or retract from the moving part of the robot system. 


Odległość separacji ochronnej (protective separation distance) 


Shortest permissible distance between any moving hazardous part of the robot system and 
any human in the collaborative workspace. 


9, Roboty współpracujące - normy 


ISO 10218-1:2011 Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial 
robots — Part 1: Robots 


ISO 10218-2:2011 Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial 
robots — Part 2: Robot systems 


ISO 8373:2012:2021 Robots and robotic devices — Vocabulary 

ISO 13482:2014 Robots and robotic devices —- Safety requirements for personal 
care robots 

ISO 15066:2016 Robots and robotic devices — Collaborative robots 


ISO 9283:1998, ISO 9409-1:2004, ISO 9409-2:2002, ISO 9787:2013, 
ISO 9946:1999, ISO 11593:1996, ISO 14539:2000, ISO 18646-1:2016, 
ISO 18646-2:2019, ISO/DIS 18646-3, ISO/DIS 18646-4 


Koboty - definicja opisowa 


Kobot (wikipedia - en) 

Koboty, lub roboty współpracujące, są robotami przeznaczonymi do bezpośredniej 
interakcji z człowiekiem we współdzielonej przestrzeni, lub pracy w miejscach, gdzie 
ludzie i roboty znajdują się w bliskiej odległości. 


Kobot (Techopedia - en) 

Robot współpracujący to robot, który w jakiś sposób współpracuje z ludźmi - albo 
jako asystent w zadaniu lub procesie, albo jako przewodnik. W przeciwieństwie do 
robotów autonomicznych, które działają w dużej mierze samodzielnie i bez nadzoru, 
roboty współpracujące są zaprogramowane i zaprojektowane by pracować pod 
nadzorem człowieka lub w inny sposób reagować na ludzkie zachowania i działania. | 


9, Koboty - podstawowe cechy dotyczące bezpieczeństwa 


Według normy ISO 10218-1:2011 


1. Safety Monitored Stop 

2. Hand Guiding 

3. Speed and Separation Monitoring 
4. Power and Force Limiting 


9, Koboty - typy współpracy 


Według IFR 


Koegzystencja (co-existence): człowiek i robot pracują obok siebie, ale nie 
korzystają ze wspólnej przestrzeni roboczej. 

Współpraca sekwencyjna (sequential collaboration): człowiek i robot współużytkują 
całość lub część przestrzeni roboczej, ale nie pracują w niej 
jednocześnie na tej samej maszynie czy z tą samą częścią. 

Współpraca (Cooperation): robot i człowiek pracują na tej samej części lub 
maszynie w tym samym czasie i obaj się poruszają. 

Współpraca elastyczna (responsive collaboration): robot reaguje w czasie 
rzeczywistym na ruch pracownika. 


1994 


1996 


1997 


2004 


2008 


2012 


2015 


9, Koboty - geneza 


- Inicjacja projektu w General Motors Robotic Center dotyczącego 
uczynienia robotów przemysłowych bezpiecznymi dla ludzi. 

- Wynalezienie kobotów: Edward Colgate, Michael Peshkin (profesorowie 
Northwestern University). 

- Opatentowanie kobota (jako: an apparatus and method for direct physical 
interaction between a person and a general purpose manipulator controlled 
by a computer). 

- Powstanie firmy Cobotics (Colgate & Peshkin, wchłonięta w 2003 przez 
Stanley Assembly Technologies). 

- Wprowadzenie na rynek przez firmę KUKA kobota LBR 3 (2008 LBR 4, 2013 
LBR iiwa). 

- Wprowadzenie na rynek przez firmę Universal Robots kobota UR5 (2012 
UR10, 2015 ОЁЗ). 

- Wprowadzenie na rynek przez firme Rethink Robotics kobota Baxter (2015 
Sawyer). 

- Wprowadzenie na rynek przez firme ABB robota YuMi. 

- Wprowadzenie na rynek przez firme FANUC kobota CR-35iA (potem 
CR-4iA, CR-7iA, CR-7/L). 


